연 속 적 인 미디어 특 성 을 가진 데 이 터 들은 시 간 적 인 제 약 조 건 을 가진다. 일반적인 실시간 스 케 즐 링 알 고 리 
은 연 속 적 인 미디어 특 성 을 고 려 하지 아 니 하 므로 멀티미디어 스 케 즐 링 에 적 절 하지 않다. 

트 라 이 드 스 케 즐 러 를 기 본 으로 하여 설계된 비 율 조정 비 례 지분 스 케 즐 러 는 연속 미 디 어 의 시간 제 약 적 인 
려 한 스 케 즐 링 알 고 리 즘 이다. 일반적인 태 스 크 를 위해 설계된 스 트 라 이 드 스 케 즐 러 는 자원 할 당 에 
정 성 과 예 측 가 능 성 을 보 장 한다. 비 율 조정 비 례 지분 스 케 즐 러 에서 연속 미 디 어 의 특 성 을 고 려 하기 
) 도 입 한 비 율 조 정 기 는 태 스 크 가 지 분 보다 더 많은 자 원 을 할당 받지 않도록 조 정 을 해 준다. 그러나 
격한 비 율 조 정 기 로 인해 비 율 조정 비 례 지분 스 케 즐 러 는 자원 할 당 의 공 정 성 을 보 장 하지 못하다. 본 논 문 에 
게 시 하는 수 정 된 비 례 지분 스 케 즐 러 는 연속성, 시간 제 약 성과 같은 연속 미 디 어 의 특 성 을 고 려 한 다. 

본 논 문 에서 제 시 하는 스 케 즐 링 알 고 리 즘 은 자원 할 당 의 공 정 성 을 유 지 하여 과 부 하 시 에 성 능 이 점 진 적 으로 
저 하 됨을 보였고, 비 율 조정 비 례 지분 스 케 즐 러 보다 문 맥 교 환 에 있어 좀 더 나은 성 능 을 보였다. 


소 8 28 8 


스 50060141148 스 1800017 10『 (0001104048 16018 


1/41019-640 00. 8190 6\6004109- 야 1 니 21707. 


28510667 


응 1006 0001104045 106018 5401 35 1060 8700 84010 0268 876 0192126760 \10110 8 66078104 11006 6009181206, 
타 606 002000 바 30400 3040 08012414000 540410 166 11600160 14006 11201160 60761000. 17801001081 『76801-0 ㅁ 106 
8 아 1604110 용 218040101005 60410 700 166 017604047 80011680016, 6608486 0067 8316 00 541181016 10 20041112046018 
6006041108 82001!10830005 \01 아 0 54000 7080 이 160(5 (0416 58146 10006. 

브 3[6 068 비 190708 00001100481 511876 50160041108 스 180004101 08560 070 416 50706 5 아 160416 15 8 50116014110 용 
히 용 000420 ㅇ 0005106160 016 14206 0005068120 01 타 6 6001004045 06018. 16 90406 5 이 1600161756, \100 816 
06818060 10 286106/23! 13565, 6481310166 다 16 [201170658 0} 16504106 811008310107 8100 01601068101111. 1 [16 6 0000601 
이 그 칼 간 )8 으 스 196 8 72066 1768 비 8607 1\14101 276\61465 18965 11000 16061?108 0016 16504166 0180 165 51876 10 8 
21760 26000. 브 나 015 히 00104114 10566 131706585 1610) 15 8 51008 12010 이 016 81106 8 이 16041675, 800 0068 
006 990\ 7806 비 06817308000 이 206 다 00080066 14006 06 다 08060 51[48000. 

21416 0806 21000565 8 06\ 10001060 2180110101, ㅁ 81061 푸 = 40011160 20001700081 50876 을 아 60141108 
스 16000 00051062108 46 아 137806605005 아 004161006018 0868 54 아 1 85 15 0000 ㅁ 04169 800 61016 060640061067. 
븐 7000560 5 아 6041108 2160010120 9110\5 81860 하 비 06878081100 0 106001018006 10 0760408060 5114481104 800 
들 1604665 타 6 5016041108 1101240009 41) (0 7096 167 0086101810108 0406 1817 165041706 81100860 ㅁ 070. 1116 ㅁ 410067 
이 6006 5\ 나 아 108 15 896 1665 04180 } 잘 간 268 300 016 0?617811 106 다 이 708006 15 10401768560. 


1. 서 론 류 된다. 연 속 미 디 어 는 주어진 시 간 안에 처 리 가 완료 

되어 재 생 되 어야 하는 특 성 을 가 지 므 로 텍 스 트 와 같 

멀티미디어 시 스 템 을 구 성 하는 데 이 터 들 중 비디 은 이 산 미 디 어 보 다 제한된 처 리 조 건 을 가지게 된다. 

오 와 오 디 오 는 연 속 미 디 어 (600004005 0 ㅁ 608) 로 분 전통적인 운 영 체 제 의 스 케 즐 러 (60160418[) 는 이러한 

” 정 희 원, 안 동 정 보 대학 인터넷 정보과 조교수 시 간 제 약 조 건 을 고 려 하여 설 계 되지 않 았 으 므 로 연 
"" 영 남 대 학교 공 과 대 학 컴 퓨 터 공학과 부교수 속 미 디 어 를 지 원 하기에는 적 합 하지 않 다 [1.21. 
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연 속 미 디 어 를 효과적으로 다루기 위해 주 기 가 짧 
태 스 크 ([8910) 에 게 주 기 가 긴 태 스 크 보 다 높은 우 
순 위 를 부여해 주는 84086 *%100 ㅁ 0[0010) 과 같은 
적인 스 케 즐 링 알 고 리 즘 과 마 감 시 간 에 가장 임박 
한 태 스 크 에게 가장 높은 우 선 순 위 를 부여해 주는 
8100(6801656 206801106 0050) 와 같은 동 적 인 스 케 즐 
링 알 고 리 즘 이 꾸준히 개 선 되어 왔다. 이나 81 
그리고 수 정 된 알 고 리 즘 들은 경성 실시간 시 스 템 을 
가 본 으로 하여 개 발 된 알 고 리 즘 들 이다. 이러한 알고 
리 즘 들의 목 표 는 모든 태 스 크 의 마 감 시 간 을 지키는 
것과 항상 스 케 즐 링 가 능 하 도 록 하기 위해 입 장 제어 
. (80700155100 ㅁ 000001) 를 둔 다 는 것 이 다 [34]. 

경성 실시간 시 스 템 에 서 의 스 케 즐 링 알 고 리 즘 은 
과 부 하 상 태 에서 시 스 템 이 예측 불 가 능 하게 동 작 하 
는 것을 방 지 하기 위해 엄격한 입 장 제 어 를 사 용 하고 
있으므로 자 원 의 낮은 활 용 도 의 원 인 이 될 수 있다. 
멀티미디어 시 스 템 에 서는 연 속 미 디 어 의 마 감 시 간 올 
다소 어 기 는 것이 치명적인 결 과 를 초 래 하 지는 않으 
며 , 각 미 디 어 의 서비스 품 질 (@24811* 0 5670106) 을 
만 족 시 킬 수 있는 범위 내 에 서 약 간 의 마 감 시 간 을 
어 기 는 것은 허 용 되어질 수 있다. 그러므로, 멀 티 미 
디어 시 스 템 에 서 의 연 속 미 디 어 는 @005(0048167 아 
867\166) 를 이 용 하 여 경성 실시간 시 스 템 에 서 의 태 
스 크 보다 좀 더 유 연 하게 스 케 즐 링 될 수 있 다 [51. 

연 속 미 디 어 를 위한 또 다른 스 케 즐 링 방 법 으 로 비 
율 조정 비 례 지 분 스 케 즐 링 알 고 리 즘 (366 8684180108 
20000100081 51876 5 아 60041108 스 180170220) 이 있다. 
1 바 056564 ㅅ [5] 는 비 례 지 분 (0 ㅠ 00 ㅁ 01401 91316) 방 법 에 
기 초 를 둔 스 트 라 이 드 (60106) 알 고 리 즘 을 수 정 한 것 
이다. 스 트 라 이 드 알 고 리 즘 은 일반적인 태 스 크 를 우 
해 설 계 되었으며, 자원 할 당 에 있어서 공 정 성 과 시스 
템 의 예 측 가 능 성 을 유 지 한 다 [67]. 8102565 ㅅ 는 연속 
적인 미 디 어 를 스 케 즐 랑 하기 위해 스 트 라 이 드 알고 
리 즘 을 변 형 하여 연 속 미 디 어 의 시 간 적 인 특성, 즉 , 
태 스 크 의 주 기 와 각 주 기 안에서 요 구 되 어 지 는 실행 
시 간 을 반 영 하였다. 비 율 조 정 기 는 801268 ㅅ 의 가장 
중요한 개 념 이라고 할 수 있다. 비 율 조 정 기 는 태스크 
가 주어진 주 기 내 에 서 자 원 을 자 신 의 지 분 보다 더 
많이 할당 받지 못하도록 한 다 [5]. 그러나 이 알 고 리 
즘 은 엄격한 비 율 조 정 기 로 인하여 스 트 라 이 드 알고 
리 즘 의 장 점 인 자 원 할 당 에 서 의 공 정 성 을 유 지 하 지 
못하고, 과부하 상 태 에 서 성 능 을 예측 할 수 없다. 


8 ( 조 (06 
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이 논 문 에서는 스 트 라 이 드 알 고 리 즘 에 연 속 미디 
어 의 시 간 적 인 특 성 을 반영한 수 정 된 비 례 지 분 스케 
즐 링 알 고 리 즘 (\4001060 2 ㅠ 020010 ㅁ 0081 511976 501160- 
14108 ^1800007) 을 제 서 한다. 402658 ㅅ 는 자 원 할당 
에 있어서 공 정 성 을 유 지 하고 과 부 상 태 에서도 성능 
이 점 진 적 으로 저 하 되며 181【2554 ㅅ 보다 문 맥 교 환의 
횟 수 가 적다. 

이 논 문 의 2 장 에서는 28265 ㅅ 의 특징 및 장단점 
올 설 명 하고 개 선 점 을 논한다. 3 장 에서는 \4265 ㅅ 를 
소 개 한 다. 4 장 에서는 제안한 방 법 에 대한 성 능 을 측 
정하기 위해 수 행 한 모 의 실 험 결 과 를 보이고, 5 장 에 
서 결 론 을 맺는다. 


2. ㅁ ㅁ ㄷ ㅁ 554 스 케 즐 링 


2.1 마 [?55/ ㅅ ^ 스 케 즐 링 방법 


스 트 라 이 드 스 케 즐 러 를 기 본 으로 하는 81265 
는 연 속 미 디 어 를 스 케 즐 링 하 기 위해 설계된 알 고 리 
즘 이다. 연 속 미 디 어 의 시 간 적 인 특 성 을 반 영 하기 위 
해 한 쌍 의 파 라 메 타 (2, () 를 사 용 한 다. 파 라 메 타 
『 는 태 스 크 의 주 기 를 나타내고, 파 라 메 타 (: 는 태 스 
크 의 각 주 기 안에서 요 구 되 어 지 는 계 산 시 간 을 의미 
한다. 

알고리즘 진 행 과 정 에서 세 개의 파 라 메 타 티켓 
(00860, 스 트 라 이 드 (60406), 패 스 (0355) 가 사 용 된다. 
티 켓 은 태 스 크 의 주 기 에 대한 계 산 시 간 을 잖 으로 가 
지며 자 원 에 대한 권 리 를 나타낸다. 스 트 라 이 드는 티 
켓 값 의 역 수 이고, 스 케 즐 러 로부터 선 택 받는 간 격 을 
나타낸다. 패 스 는 초 기 에 스 트 라 이 드 와 같은 값 을 가 
지고, 스 케 즐 러 의 다음 선 택 을 위한 가상 시간 인 덱 
스 ( 언 나 481 0016 1406) 를 나타낸다. 스 케 즐 러 는 패스 
값 이 가장 작은 태 스 크 를 선 택 하 고, 선택된 태 스 크 의 
패 스 는 스 트 라 이 드 값 만큼 중 가 하 게 된 다 [6.7]. 

8820868 ㅅ 의 가장 중요한 개 념 인 비율 조 정 기 는 태 
스 크 가 한 주 기 안에서 자 원 을 자 신 의 지 분 보다 더 
많이 할당 받지 못하도록 조 정 한 다. 비 율 조 정 기 는 다 
음 식 (1) 과 같이 나타낼 수 있다. 


아 40000 . (01) 
7= 5607 47` 2, 


식 (1) 에 서 사용한 기 호 는 아래와 같다. 
호 스 100.(0) : 시 작 부 터 현 재 까지 태 스 크 가 할 당 된 


전체 수 
고 : 시 작 부터 현 재 까 지 의 시간 
0 : 태스크 * (205&0) 의 계산 시간 
21 : 태스크 < (205/0/) 의 주기 


88165 ㅅ 는 연 속 미 디 어 를 스 케 즐 링 하기 위해 설 
계 된 알 고 리 즘 으 로 연 속 미 디 어 의 시 간 적 인 특 성 올 
고 려 했으며, 저 부하 상 태 에 서 자원 할 당 의 공 정 성 을 
유 지 한다. 


2.2 따 7[554& 의 개선점 


#8017268 스 가 2.1 절 에서 언 급 한 장 점 을 가지고 있음 
에도 불 구 하고 연 속 미 디 어 를 지 원 하 기 에 는 다 음 과 
같은 문 제 점 이 있다. 

첫째, 이 알 고 리 즘 은 과 부 하 상 태 에서 성 능 이 점 진 
적 으 로 저 하 되지 않는다. 스 케 즐 러 로부터 서비스 받 
지 못한 시 간 의 횟 수 면 에 있어서는 공 정 성 을 유 지 하 
는 것처럼 보이지만, 서비스 받아야 할 시 간 에 대한 
서비스 받지 못한 시 간 의 비 율 면 에 있어서는 공정성 
을 유 지 하지 못한다. 

둘째, 이 알 고 리 즘 은 엄격한 비 율 조 정 기 로 인하여 
문 맥 교 환 에 따르는 오 버 헤 드 가 너무 크다. 문 맥 교 환 
은 기 계 에 의 존 적 인 요 소 이고, 전체 계산 시 간 에 비 
해 상 대 적 으로 매우 작은 시 간 이므로 스 케 즐 러 설계 
사 거의 무 시 되고 있다. 그러나 스 케 즐 링 대 상 이 되 
는 태 스 크 의 수가 많을 때 과도한 문 맥 교 환은 쓰 레 싱 
(@ ㅠ 8811708) 을 유 발 하고, 시 스 템 의 성 능 을 저 하 시키게 
된다. 

위에서 언 급 한 두 가 지 의 단 점 을 보 완 하 고 연 속 미 
디 어 를 스 케 즐 링 하기 위해 스 케 즐 러 설 계 시 다 음 과 

은 사 항 들이 고 려 되어야 한다. 

1) 과부하 상 태 에서도 성 능 이 점 진 적 으로 저 하 되 

어야 한다. 

2) 문 맥 교 환 횟 수 를 줄인다. 

3) 자원 활 용 율 의 저 하 를 야 기 시키는 입장 제 어 를 

사 용 하지 않는다. 


떼 


3. "16554 스 케 즐 링 


3.1 자원 할당 


0268 스 에 서 의 티 켓 은 할 당 받아야 할 자 원 에 대 
한 권 리 를 나타내고 식 (2) 로 표 시 된 다. 식 (2) 는 저 부 


연 속 미 디 어 를 위한 스케줄링 알 고 리 중 373 


하 상 황 과 과부하 상황 모 두 를 고 려 하여 할당 받아야 
할 자 원 의 비 율 을 나타낸다. 
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수식 (2) 의 기 호 는 다 음 과 같다. 


& : 태스크 / (205/,) 
@ : 태스크 * (2256/) 의 계산 시간 
끄 : 태스크 “ (825/) 의 주기 


패 스 는 스 케 즐 러 의 다음 선 택 을 위한 가상 시간 
인 덱 스 를 나타낸다. 초 기 값 으로 0 을 가지며, 매 시간 
마다 다음 식 (3) 에 의해 변 경 된 다. 


호 44000, 0) 


2066.(/) = 27046, - 나 79) 


식 (3) 의 부 호 는 다 음 과 같다. 


: : 현재 시간 

47000) : 시 작 부터 현 재 까지 태 스 크 가 할당 
된 전체 수 

27` : 시 작 부터 현 재 까 지의 시간 

3.2 태스크 선택 


전 단 계 에 서 선택된 태 스 크 는 스 케 즐 러 에 대한 우 
선 권 을 가지고, 비율 조정기 식 을 만족할 경우 스케 
즐 러 에 의해 다시 선 택 된 다. 비율 조 정 기 가 만 족 되 지 
않을 경우 패스 값 이 가장 큰 태 스 크 가 선 택 된 다. 비 
을 조 정 기 는 식 (4) 와 같다. 


20258,(070) >0 (4) 
스 케 즐 러 에 대한 우선권 정 책 올 사 용 하여 문 맥 교 
환의 횟 수 를 감 소 시킬수 있다. 
3.3 \0『554^ 의 흐름도 


제 안 된 알 고 리 즘 의 흐 름 도 는 다음 그림 1 과 같다. 
그림 1 에 서 태 스 크 의 티 켓 과 패 스 는 태 스 크 의 주 
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56 


트 007006!605 
1106 : 3.1 의 식 (2) 
656 : 0 


6100 다 096 비대 2001 겨 과 리 06 아 
326 1166! 129 10 66 56760 


00080!6 085566 아 18966 
- 3.1 의 식 (3) 


96160 다 6 1896 \118 
08100 0665 10 ㄷ 6001056 


그림 1. \4『554^ 의 흐름도 


기와 계 산 시 간 으로부터 결 정 된 다 . 41 ㅁ 265 ㅅ 의 스케 
즐 러 는 태 스 크 의 티 켓 과 패 스 값 을 비 교 하여 태스크 
를 선 택 한 다. 스 케 즐 링 되는 동안 3.2 절 에서 설 명 했 
듯이 문 맥 교 환의 횟 수 를 감 소 시킬 수 있고, 식 (2) 에 
서 보 여 지는 것처럼 과부하 상 태 에서도 자원 할 당 의 
비 율 을 조 정 하여 성 능 이 점 진 적 으로 저 하 된 다. 

(1 고로 표 시 되는 세 가 지 의 태 스 크 를 가지고 스 
케 즐 링 하는 예 를 표 1 에 설명 하였다. 태 스 크 들은 
각각 (15), (2.4), (2.6) 으 로 표 시 된 다. 태 스 크 들은 
0068 스 에 의해 스 케 즐 되 고 스 케 즐 된 결 과 를 다음 
표 1 에 보였다. 표 1 에 서 태스크 4..08, (6 는 각 각 의 
패 스 값 에 의해 선 택 되 고, 스 케 즐 러 는 자 원 을 할 당 하 
는 데 에 있어 공 정 성 을 유 지 하 였다. 


표 1. 565 스 케 즐 링 의 예 
티켓, &:2: ㅇ =0.19 : 0.48 : 0.32 


| 선택된 
태스크 


1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 


디 의 | 버 01212 | 비 으 비 > | 으 | 


121 늘 
디시 


4. 모의 실험 


34866 알 고 리 즘 올 평 가 하 기 위해 모의 실 험 을 
하였다. 실 험 은 저 부하 상 태 와 과부하 상 태 에서 이루 
어 졌고 과부하 상 태 에서는 성능 저하 형 태 와 문 맥 교 
환의 수로 성 능 을 평 가 하였다 


4.1 저 부하 상태 


저 부하 상 태 에서는 문 맥 교 환의 횟 수 면 에서 44265 
와 88828658 ㅅ 를 비 교 한다. 표 2 는 저 부하 상 태 에서 
실 험 대 상 이 된 태 스 크 들의 주 기 와 계 산 시 간 을 보여 
준다. 표 3 는 실 험 . 결 과로 나타난 문 맥 교 환 의 횟 수 를 
나타낸다. 


표 2. 저 부하 상 태 에 서 스 케 즐 링 대 상 이 된 태 스 크 들 


계 산 시간 주기 
5 20 


| | | | 
5 에바 / 아 시 며 주 28 


표 3 에 서 50068 알 고 리 즘 을 사 용 했을 경우 
880255 스 보다 문 맥 교 환 의 횟 수 가 10% 정 도 감 소 함 
을 알 수 있다. 


표 3. 1000 퀸 럼 시 간 에 서 의 문 맥 교 환 의 횟수 
스 케 즐 러 
} 칼 간 28 은 스 


… 02656 쇼 


4.2 과부하 상태 

과 부 하 상 태 에 서 역시 \\265 ㅅ 와 ㅁ 10068 ㅅ 를 비 
교 한 다. 문 맥 교 환의 횟 수 와 성 능 저 하의 형 태 면 에 서 
비 교 를 하였다. 

표 4 는 스 케 즐 렁 대 상 이 된 태 스 크 들의 주 기 와 계 
산 시 간 을 나타낸다. 표 5 에 서는 8["65 ㅅ 와 41656 
의 문 맥 교환 횟 수 를 비 교 하 였다. 또한 그림 2 에 서는 
성 능 저 하의 형 태 를 나 타 내 었다. 그럼 2 는 태스크 
^,8,0.2 의 손실 비 율 (1065 7866) 을 각각 도 시 하 였다. 
손실 비 율 은 태 스 크 의 한 주 기 의 계 산 시간 동안 스케 
즐 러 로 부터 서비스 받지 못한 서 간 의 비 율 이다. 즉 , 
손실 비 율 의 범 위 가 작 다 는 것은 손실 비 율 의 분 산 이 
작 다 는 것을 의 미 한 다. 


표 4. 과부하 상 태 에서 실험 대 상 이 되는 태스크 


1065 1216 


1058 [216 


10668 「[316 


-- 타 0554 - 를 -10605654 


66100 


(3) 태스크 ㅅ 


| 8 ^ | 
| 속아 이이 은 | 
22 40062 


~ 


1 2 3 4 5 6 

06000 

(06) 태스크 8 
035 
034 
033 
0 
031 
0.3 
029 


06000 
(6) 태스크 6 
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1055 [216 


8 9 10 11 12 13 14 


06000 
(0) 태스크 2 


그림 2. 태 스 크 의 손실 비율 


표 5 에 서 512658 스 의 문 맥 교환 횟 수 는 8#8265 스 보 
다 8% 감 소 하였다. 그림 2 에 서 \[2654 ㅅ & 에 서 의 손실 
비율 범 위 가 480266 ㅅ 에서 보다 작다. 표 6 은 각 태 
스 크 의 손실 비 율 의 최대 값 , 최소 값 , 평균, 분 산 을 
나타낸다. 표 6 에 서 \12654 ㅅ 의 손실 비 율 의 분 산 이 
므 265 스 보다 70% 정 도 작은 것을 알 수 있다. 이것 
은 3182654& 알 고 리 즘 을 사 용 했을 경우 801[1755 스 를 
사 용 했을 때 보다 과부하 상 태 에 서 점 진 적 으로 성능 
이 저 하 되고 있 음 을 증 명 한다. 


표 6. 손실 비율 값 


ㅣ. 105006 | 4 | 8 | ㅇ | ㅁ | 


포 4110100400 


스 760386 


부 3010007 ㅁ 


5. 결 론 


이 논 문 은 연속 미 디 어 를 위한 스 케 즐 링 알고리즘 
을 제 시 하였다. 모 의 실 험 결과 다 음 과 같은 성 능 의 
향 상 이 있었다. 

1) 510285 ㅅ 의 손실 비 율 이 88265 ㅅ 보다 약 709 
정도 감 소 되었다. 이것은 과 부 하 상 태 에서 성 능 이 훨 
씬 더 점 진 적 으로 저 하 됨을 의 미 한다. 

2) 3402664 의 문 맥 교 환 횟 수가 88855 스 보다 약 
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8% 정 도 줄었다. \1268 ㅅ 에서는 불필요한 문 맥 교환 
에 따르는 오 버 혜 드 를 줄일 수 있다. 

또한 41265 스 에서는 입 장 제 어 를 사 용 하지 않 으 므 
로 자 원 활 용 도 를 높일 수가 있다. 

본 논 문 에서 제시된 알 고 리 즘 을 실제 시 스 템 에 구 
현 하여 연 속 미 디 어 를 - 이 용 한 성 능 을 평 가 하여 발전 
서 킬 수 있다. 
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